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 要  旨 
本研究では，液晶ディスプレイやプロジェクタなどの画像提示装置を人間に対してだけではな
くロボットに対する情報提示装置として利用した新しいロボットの制御手法を提案する．提案手
法ではロボットを制御するために画像提示装置を用いて指標画像とよばれる画像をロボットに対
し提示する．ロボットは複数の点型受光素子で構成された受光部を有しており，輝度の変化から
指標画像と自身との相対変位を計測し，フィードバック制御によって指標画像に追従する．した
がって指標画像の位置・姿勢を制御することで，それに追従するロボットの位置・姿勢を間接的
に制御することができる．本論文では，実際に指標画像に追従する小型ロボットを試作し，指標
画像による制御を試みた．そして，実験によってロボットが指標画像との相対変位を計測する際
の精度や指標画像に追従走行する際の追従性などを確認した．その結果，指標画像を用いること
で小型ロボットを簡単にそして柔軟に制御できることが確かめられた． 
 さらに，ロボットの動きを指示するための指標画像自体に関しても目的に応じた新しいパタン
を考案し，実機で動作を確認した．基本的な指標画像では単にロボットの位置・姿勢および軌跡
の制御しかできないが，指標画像のパタンを拡張することでロボットに取り付けたアームの制御
を実現した．このように指標画像のパタンを工夫することでロボットの走行以外の機能を制御で
きる可能性を示した．さらに，指標画像からロボットが外れてしまった場合にロボットを指標画
像へ復帰させるための大域的な指標画像を考案し，実機にてその動作を確認した．考案した大域
的指標画像は等角らせんという曲線の性質を利用しており，画面上の任意の場所にいるロボット
を指標画像の中心へと誘導することができる．  
応用コンテンツとして，提案する制御手法の特徴であるロボットへの情報提示と同時に人間に
対し画像提示が行えるという点に着目し，ロボットの動きを CGを用いて強調するアプリケーシ
ョンを作成した． 
このように本論文では，指標画像を用いたロボットの制御システムを実装し，基本的な動作を
実機にて確認した．さらに，機能を拡張するための指標画像のパタンを考案した．また，提案手
法を用いた応用コンテンツを作成しその有用性を示した． 
 
 
